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[3]YASKAWA,Inc.YASKAWA ∑-Ⅱ系列SGMH/SGDM用户手册[Z].图5  位置跟随波形图
2005.速度环参数设好以后，就可以开始位置环参数的调试了。
位置环参数设置包括位置环增益KP与位置环积分时间常数TN。
作者简介：位置环增益可以先设一个比较小的值，然后按1/2的倍数增
王慧林（1987-），男，江西瑞金人，在读硕士，主要从事数控技加，直到位置误差达到了最大值（空载）或是机床振动明显
术方面的研究。
（带负载），最后按1/3减小，调到理想的值（位置误差小，
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